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SYSTEHE D£ CEINTURE D£ SECURITE DOTE D 'UN CAPTEUR DES 
NOUVENENTS DU VEHICULE A POSITION VARIABLE SUR LE 
I'AHBOUR ENROULEUR 

5 La presente invention est relative a un systeme de 

ceinture de securite dote d'un tambour enrouleur autoblo- 
quant integre au dossier. du siege du vehicule, lequel 
tambour Gomporte au moihs un dlspositif de coinmande sen- 
aible aux mouvements du vehlcule pour provoquer le bloca- 

10 . ge.de I*arbre derouleur/enrouleur dans le cas d' accelera- 
tions ou de ralentissements agissant sur le tambour enrou- 
i leur, le dispositif de commande sensible aux mouvements 

du v^hicule. etant monte a rotation vis-a-vis du tambour 
enrouleur et pouvant adapter sa position a. 1 * inclinaison 

15 du dossier du siege 1 

CJn systeme de security de ce type a de:ia ete decrit 
dans le DE-^PS 26 58 747. Dans un tel systeme de ceinture 
de securite, il s*agit de veiller , grace a un tambour en- 
rouleur integre au dossier ^ a compenser un deplacement 

20 du dossier dans divers degres d'inclinaison par rapport 
au capteiar du .tambour enrouleur sensible aux mouvements 
du vehicule avec pour objectif de roaintenir le capteur 
dans la direction de 1 ' acceleration terrestre. de roaniere 
a assurer son efficacite m&me lorsque le dossier assume 

25 dlversea inclinalsons. 

Dans un example de realisation^ le systeme de cein- 
ture de securite de ce type prevoit d'aig^ncer' le capteur 
a rotation sur le tambour enrouleur, le capteur etant 
monte sur une piece susceptible de tourner autour de I'axe 

30 <3e 1 ' arbre ddrouleur/enrouleur de la ceinture ,cette piece qui de 
passe k 1 *exterieur du tembour enrouleur par un element de 
raccordement etant entrainee grace a un dispositif qui 
transmet le deplacement des parties, du siege du vehicule 
et ramenee dans j^a position souhaitee dans laquelle le 

35 capteur du vehicule est maintenu dans la direction de 
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1 • acceleration terre.stre . 

Avec cette forme de realisation, on a cependant cet 
inconvenient que les mouvements du siege sont tout d * abord 
analyses, puis transmis au capteur sensible aux mouvements 
5 du vehicule agence sur le tambour enrouleur via une liai- 
son mecanique complexe, Ce dispositif se distingue desa- 
vantageusement par une construction cofiteuse et une mise 
au point compliquee. 

La presente invention a pour objet d'ameliorer ,un 

10 systeme de ceinture de securite de ce type en sorte de 

permettre une conversion directe du mouyement d'ihclinai- 
son du dossier tout en malntenant un montage structurel 
simple du capteur sur le tambour enrouleur. 

La presente invention a pour idee de base d'agencer. 

15 entre le capteur qui se trouve sur le tambour enrouleur et 
le mouvement du dossier, un arbre souple et de le relier . 
au capteur et a la ferrure du siege de maniere qu'il re- 
siste a la torsion , 1 * axe de rotation du capteur siir le 
boitier du tambour enrouleur passant par le point d'en- 

20 clencheirient forme par 1 "engrenement du levier du capteur 
sur la denture du disque de commande. On a ainsi cet 
avantage que les conditions d •enclenchement du levier du 
capteur sur la denture dii disque de commiande sont ega- 
lement independantes de la position du boltier du capteur • 

25 En raisoh de la liaison resistant a la torsion entre le 
. boitier du capteur et la ferrure du siege via un arbre 
souple, on obtient une rotation synchrone du boltier et 
du capteur con jointement avec le deplacement du dossier 
du siege, si bien que le boitier du capteur reste toujours 

30 aligne avec la direction de 1 • acceleration terrestre par 
rapport a la position de 1' ensemble du detecteur ou y est 
ramene automatiquement , lorsgue 1 ' inclinaison du dossier 
du siege est modifiee. On peut de la sorte eviter avanta- 
geiisement I'agencement d'engrenages intermediaires ou de 

35 systemes de leviers pour la transmission du mouvement 
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du dossier du siege. 

La prdsente invention pr^voit^ dans certaines formes 
de realisation, divers agencements de raccord de I'arbre 
rotati£ avec le tambour enrouleur , respect ivement , avec 
5 sop dispositif capteur, car selon la position du tambour 
enrouleur dans le dossier et 1' execution du mouvement de 
celui-ci. vers la' gauche ou vers la droite sur le siege, il 
ne faudra pas assurer, uh -raccord constant, respectivement , 
urt appui constant de I'arbre souple. sur le boitier du 
10 capteur. 

Uhe premiere forme de realisation part de 1 'execu- 
tion synchrone du mouvement du dossier vis*oi-vis du boitier 
du capteur du tambour enrouleur et 1 'invention propose , a 
cet effet, de fixer directement I'arbre souple a I'axe de 

15 rotation sur le boitier du capteur. La liaison a conforma- 
tion entre I'arbre souple et le boitier du capteur d'une. 
part et egalement entre I'arbre souple et la ferrure du 
siege d'autre part a 1 ' avantage particulier qu'il n'est 
plus n^cessaire dvajuister le systeroe blpquant sensible aux 

20 mouvenents . du v4hicule apres montage du tambour enrouleur 
dans le dossier du siege, etant donne qu'il n'est possible 
d'effectuer une liaison de I'arbre souple avec le boitier 
du capteur ainsi qu'avec la ferrure du siege que dans une 
position unique, de telle sorte que, lorsqu'on raccorde 

25 les pieces les unes .aux autres , il Fe produise deja un 

aligneiiient .icorrespohdant • On assure de la sorte un montage 
simple et avantageux* 

Une autre, forme de realisation de 1' invention propose 
une solution pour 1 'execution du, mouvement du dossier de 

30 siege et du tambour en.rouleur, dans laquelle I'arbre sou- 
ple est soumis a un pivotement en sens inverse, de telle 
sorte quVune modification du sens de rotation au cours du 
mouvement du dossier du siege soit necessaire pour ramener 
le boitier du capteur. L' invention propose, a cet effet, 

35 que I'arbre souple s'engrene sur un arc de cercle monte 
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a rotation et que celui-ci soit couple au boitier du 
capteur de forme par adaptation de forme pour un mouve- 
ment rotatif , les rayons de 1 • arc de cercle et du boi- 
tier du capteur etant ajustes en sorte que 1 • axe de ro- 
5 tation du boitier du capteur passe par le point d'enclen- 
chement du levier du capteur. Le couplage mobile des 
pieces se fait, dans une forme de realisation preferee de 
1 'invention, par un engrenage intermediaire qui permet a 
cet effet une demultiplication dans le rapport de 2 : 1. 

10 Une troisieme forme de realisation de 1 • invention 

montre un raccord de 1 • arbre flexible avec le boitier du 
capteur selon un agencement angulaire qui permet avanta- 
geusement de realiser des agencements differents de 1 ' ar- 
bre souple et du tambour enrouleur. De meme, dans cette 

15 forme de realisation, le boitier du capteur est conforme 
partiellement en arc de cercl-e et presente un rayon de 
dimension telle que le point de rotation du boitier du 
capteur coincide avec le point d • enclenchement du levier 
du capteur. 

20 Sur la peripherie exterieure du boitier du capteur 

conform^ en arc de cercle, on peut agencer de fagon quel- 
conque, via une liaison a roue dentee conique, line piece 
liee a I'arbre souple par adaptation de formes. 

Un probleme particulier se pose lors de la realisa- 

25 tion de la presente invention; le mouvement d'inclinai- 
son du dossier peut se f aire par rapport a plusieurs axes 
de rotation; c'est ainsi qu ' a cote d'un mouvement d'in- 
clinaison direct du dossier vis-a-vis de la surface du 
siege du vehicule, il y a egalement inclinaison du siege 

30 dans son ensemble qui modifie 1 » angle du dossier et in- 
fluence la position correspondante du systeme sensible 
aux nouvements du vehicule du tambour enrouleur agence 
dans le dossier; a cet effet, d'autres axes de rotation 
qui se chevauchent I'un 1' autre, peuvent etre envisages 

35 pour le mouvement du dossier du siege. 



BNSDOCID: <FR 2650234A1 J_> 



2650234 



5 

Uh aut:re objet de 1 ' Invention, consiste a conformer 
I'agencem.ent de I'arbre souple dans le dossier du siege 
en sorte que spit assure uh retour du systeme sensible 
aux mouyements du vehicule dans le tambour enrouleur 
integre au dossier du siege egalement via plusieurs axes 
de rotation independants les unis des autres pour modifier 
1^ position du dossier du siege du vehicule. 

La prSsente invention se. refere, a cet effet / aux 
concepts developpes dans les exemples de realisation dans 
lesquels 1 ' arbre souple est guide parallelement a chaque 
axe de rotation permettant le mouvement du dossier via une 
section prevue, a cet effet, respectivement , et est main- 
tenu de mani&re correspondante sur le siege, il s*ensuit 
CGt avantage que, lors d"un deplacemeht du dossier autour 
de:l'axe de rotation concerne, en raison de 1 'entralnement 
et du serrage de 1 • arbre souple sur le siege, dans une 
section parallele a I'axe de rotation, 1' arbre souple est 
soumis a un mouvement relatif qui s*oppose a sa fixation 
sur le siege, lequel mouvement sera transforme en mouve- 
meht rotatif qui aura pour effet de rappeler le systeme 
sensible iaux . mbuvements du vehicule sur le tambour enrou- 
leur. De cette ^aniere, des couplages d 'entrainement en 
serie de 1* arbre souple serbnt possibles sur plusieurs 
axes de rotation, en installant les supports et les fixa- 
tibhs de I 'arbre souple parallelement a 1 'axe de rotation 
respectif. Selon une forme de realisation del' invention, 
il est pr^vu d'agencer , dans le dossier du isiege^ une 
douille enserrant 1' arbre souple dont I'axe de rotation 
est agence parallelement a I'axe de rotation affecte au 
mouvement du dossier du siege. De la sorte, lorsque 
1* arbre souple est roont^ f ixe dans le siege du vehicule, 
I'axe longitudinal de la douille enserrant et entrainant 
1* arbre souple coihcidera avec I'axe de rotation concerne, 
cet effet valant egalement pour la fixation de 1 'arbre 
souple sur le siege en sorte que 1 ' arbre souple soit 
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monte fixe dans I'axe de rotation, par exemple, pour 
1 ' inclinaison du siege. 

L' invention ne se limite cependant pas a I'agence- 
ment fixe de 1 • arbre souple dans le dossier du siege et 
5 a 1 ' agencement connexe de la douille dans I'axe de ro- 
tation respectif , parce que d'autres integrations dans le 
dossier du siege ne permettent pas, dans certaines cir- 
constances, un tel entraineroent de I'arbre souple. Dans 
des cas de ce type, la douille qui entraine I'arbre., 
10 souple ne doit pas necessairement cbincider avec I'axe 
de rotation concerne pour le deplaceroent du dossier, 
mais peut etre egalement agencee avec un certain decalage 
vis-avis de cet axe de rotation en agengant la section 
de I'arbre souple qui y est regue piarallelement a I'axe 
15 de rotation respectif. Comitie, dans de tels cas, lorsqu'on 
deplace le dossier du siege autour de I'axe de rotation 
concerne, il est applique une force de rotation supple- 
mentaire a 1 • arbre souple, un montage fixe de I'arbre 
souple dans le dossier n'est pas possibles A titre de 
20 compensation, la presente invention prevoit d'entrainer 
I'arbre souple par vtne section a determiner agencee li- 
brement, sans fixation, menant jusqu'a la douille concer- 
nee, respectivement , jusqu'au point d' articulation de 
" I'arbre souple. A cet effet, le degr6 et la direction de 
25 cette rotation supplementaire dependent de la position 

du support de 1 ' arbre souple par rapport a I'axe de rota- 
tion consid^re pour le deplacement du dossier du siege 
ainsi que de -la longueur 1 du montage libre, si bien que, 
grace a ces parametres , on peut obtenir egalement une 
30 demultiplication dans un sens ou dans 1 • autre du mouve- 
ment de rotation exerc4 par le deplacement du dossier du 
siege dans le mouvement de rotation de 1 • arbre souple et 
de ce fait, egalement dans le mouvement de rappel du 
systeme sensible aux mouvements du vehicule sur le tam- 
35 bour enrouleur. 
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selon une autre forme de realisation de i' invention, 
I'arbre souple est fixe a la ferrure du siege, dans I'axe 
de rotation du dossier, en sorte que, en faisant pivoter 
1« dossier vers la surface du siege proprement dit du 
5 vehicule, un mouvement relatif de 1 ' arbre souple entrain^ 
dans le dossier, par rapport a son point de serrage fixe 
sur la ferrure du siege, est converti en mouvement de 
rotation pour raroener le systeme sensible aux mouvements 
du v^hicule sur le tambour enrouleur. 

On autre probleme qui se pose pour la mise en oeuvre 
<5e la presente invention reside dans le fait que, lorsque 
le. siege, par exemple dans lie cadre d'un mouvement en hau- 
teur de celui-ci , peut egalemeht pivoter autour d«un axe 
qui se trouve a I'exterieur de 1 • agencement de 1' arbre 
15 souple ou ne peut etre enclenche par celui-ci en raison 
de la distance, un mouvement relatif du siege par rapport 
a 1* arbre souple au cours d ' un pivoteroent du siege autour 
d'un axe qui se trouve a I'exterieur n'est pas realisable. 
Mais, comme le j^ivotement du siege du vehicule complet 
20 entraine ^galement une modification de pbsition du tambour 
enrouleur, et, par suite, une modification de I'alignement 
du systeroe sensible aux mouvements du vehicule dans la 
direction de 1 ^acceleration terrestre , il faut egalement 
ramener en place, de nianiere corirespondante , le systeme 
25 sensible lors de tels pivotements du siege. Cpmme en 

1 'occurence, la position du. dossier vis-a-vis de la sur- 
face du siege reste' identigue, le pivotement du siege du 
vehicule ne peut Stre transmis directement au capteur du 
vehicule via l*arbrfe souple. 
30 . Un autre obj'ectif da 1 'invention' consiste a fournir 

une solution qui'permette le rappel du systeme sensible 
aux mouvements du vehicule via 1 ' arbre souple, meme dans 
le cas d'uh pivotement du siege autour d'un axe de rota- 
tion situe a I'exterieur de 1 ' agencement de 1 • arbre 
35 souple. 
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1 'invention prevoit egalement, a cet effet, de 
mettre en oeuvre les concepts developpes dans les formes 
de realisation, a savoir que le deplacement du point 
d « articulation de I'arbre souple , lors du mouvement de 
5 pivotement du siege, peut etre transforme en rotation de 
I'arbre souple via un engrenage avec rappel du boitier 
du capteur sur le tambour enrouleur. Dans ce cas, 1 'in- 
vention met a profit le fait que Ifarbre souple passe a 
' travers la ferrure du siege et est relie a'un levier ,de 

10 reaniere a resister a la torsion. Lors d'un pivotement du 
siege autour d'un axe situe a I'exterieur de cet agence- 
ment, le leviers'ef force de suivre le mouvement pivotant 
et, par suite, la position du levier par rappott a la 
direction de 1 ' acceleration de la pesanteur devrait se 

15 modifier de 1' angle de pivotement du siege. Comme, selon 
1» invention, le levier est fixe en place par un engrenage 
en sorte que le deplacement de la ferrure du siege et , 
par suite, 1 ' articulation de I'arbre souple a son extre- 
mite superieure, ©e fasse tou jours selon le meme angle 

20 vis-a-vis de la direction de 1 "acceleration terrestre, en 
raison de 1 'entrainement lineaire force, le pivotement 
du siege du vehicule est transforme en une rotation de 
I'arbre souple qui se transmet directement pour imposer 
un rappel du capteur du vehicule sur le tambour enrouleur. 

25 Selon des exemples de realisation de 1' invention, le 

levier a entrainement forc^ fait partie d'un systeme de 
guidage en parallelogramme , qui s ' appuie i son tour sur 
le siege, en piarticulier , sur la mecanique de deplacement 
en hauteur du siege et permet ainsi le deplacement pa- 

30 rallele du levier. 

Selon line autre forme de realisation de 1 'invention, 
le levier est conforme en tringlerie qui s'etend dans la 
direction du deplacement de la ferrure du siege de telle 
sorte que le levier qui supporte I'arbre souple soit 

35 toujours deplace selon le meme angle vis-a-vis de la 
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direction 1 ' acceleration terras tre. 

S^lon une troisieme forme de realisation de 1 'inven- 
tion, il est prevu de fixer le levier, a son autre extre- 
mite libre, de fa^on mobile, a un guide qui est monte fijce 
5 pour sa part sur le si^ge du v^hicule et peut pivoter 
autour de l*axe de rotation du siege. 

Un autre probleme reside dans le fait que le dossier 
n*effectue pas seiileroent un mouvement d'inclinaison, mais 
selon le mode de coristruction du vehicule, est egalem.ent 

10 rabattu vers l^.avant, les accelerations qui se produisent 
au cours d'un tel basculement pouvant etre assez impor- 
tantes pour que le capteur du tambour enrouleur integre 
au dossier soit active et que le tambour enrouleur puisse 
Stre ainsi bloqud en arr€tant le mouvement d' extraction de 

15 la . celnture , il est done, egalement prevu, selon des exem- 
pies de realisatidn de 1' invention, un;^ dispositif permet-; 
tant d^empecher 1 'engagement du levier du capteur dans la 
denture du disque de commande, au cours d'un mouvement 
de basculement du dossier du siege, si bien que I'on peut 

20 ainsi; au doiirs du mouvement d 'inclinaison normal du dos- 
sier, ramener le capteur dans sa position via le mouvement 
de rotation qui lui est applique. 

Selon un autre exemple de realisation de 1' inven- 
tion, on monte, 9ur le levier du capteur, un levier 

25 d*arr£t relie & un levier de deverrouillage pour le dos- 
sier v ce levier d*arr4t 4tant fixe au levier du capteur 
lorsque le levier die deverrouillage est command^. Comme , 
dans I'optique d'un basculement complet du dossier du 
siege, celui-ci doit d'abord ^tre deverrouille, le levier 

30 du capteur est fixe au levier de deverrouillage, de ma- 
niere qu'un blocage du levier du capteur ne se produise 
pas, encore que, naturellement , en raison du mouvement 
de pivotement du dossier et du couplage a la f errure du 
siege via l*arbre^ le capteur sera a nouveau soumis a une 

35 torsion*^ 
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Comme autre solution a ce probleme , il est prevu, 
conf oritiement a une forme de realisation de 1 'invention-, 
que I'on monte, sur le levier du capteur , un levier 
palpeur qui glisse le long d'une voie de guidage confor- 
5 mee de maniere adequate sur le tambour enrouleur ; cette 
vole de guidage est conformee vis-a-vis du tambour en- 
rouleur en sorte que le levier du capteur soit immobilise, 
via le levier de guidage, dans la trajectoire de bascu- 
lement situee a I'exterieur de la trajectoire du mouve- 

10 ment d ' inclinaison normal, tandis que la voie de guidage 
libere le levier palpeur a I'exterieur de la trajectoire 
de basculeroent dans la zone de la trajectoire du mouvement 
d'inclinaison normal en sorte. que le levier du capteur 
puisse jouer son role. 

15 Dans les dessins dnt ete reprises des formes de rea-. 

lisation de 1 ' invention qui ont ete decrites par la suite 
plus en details* Dans les dessins : 

la figure 1 represen-^e un dossier muni d'un tambour 
enrouleur de ceinture qui permet de proceder en synchro- 

20 nisme au depl^cement du dossier et au rappel du capteur; 

la figure 2 represente le capteur de 1 ' agencement 
suivant la figure 1 a une echelle plus grande en vue 
laterale; 

la figure 3 represente le capteur selon la figure Z, 
25 vu de devant; 

la figure 4 represente un dossier muni d'un tambour 
enrouleur de ceinture qui permet de proceder , en sens in- 
verse, au deplacement du dossier et au rappel du capteur; 
la figure 5 represente le capteur correspondant a 
30 I'agencement suivant la figure 4 a une plus grande echelle 
en vue laterale; • 

la figure 6 represente un dossier muni d'un tambour 
enrouleur de ceinture avec raccord de 1 ' arbre souple 
perpendiculairement au tambour enrouleur: 
35 la figure 7 represente le capteur correspondant a 
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1. *agencement suivant la figure 6 a une plus-grande 
echelle en vue laterale; 

la figure 8 represente un siege avec deux axes de 
rotation pour le deplacement du dossier de maniere sche- 
5 matique; 

la figure 9 represente un siege muni d'un tambour 
enrouleur de ceinture et d'un arbre souple en represen- 
tation graphique; 

..la figure 10 represente des iagencements schematigues 
10 de I'axe de support de 1' arbre souple vis-a-vis de I'axe 
de rotation pour le deplacement du dossier; 

la figure 11 represente un siege de vehicule eii vue 
l^t^Srale. scbematique ; 

la figure 12 represente, a une plus grande Echelle, 
15 l*engrenage servant a rappeler le point d ' articulation de 
1' arbre souple; 

la figure 13 represente une autre forme de realisa- 
tion del* invention suivant la figure 3; 

la figure 14 represente une vue en coupe du dossier 
20 du slfege du vehicule ; 

la figiare 15 represente, a plus grande echelle, 
1 * agencenieht permettant de fixer le levier du capteur; 

la figure 16 represente les trajectoires de de- 
placement possibles du dossier; 
25 la figure 17 represente.. a plus grande echelle, 

1 ' agencement de giaidage permettant de fixer le levier 
du capteur. 

On tambour enrouleur de ceinture 12 est integre aii 
dossier 10 a I'aide d 'une ferrure 11 du siege, le tambour 
30 enrouleur .12 etaht relie a la ferrure 11 via un arbre 
souple 13 en sorte qu'une modification de 1 ' inclinaison 
du dossier 10 dans la direction de la double fleche 14 
soit transformee en mouvemeht de rotation de 1* arbre soii- 
pie 13. 

35 Dans la figure 2 est represent^ schematiquement un 
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capteur 15 qui coopere avec un disque de commande 16 et 
une denture externe 17 qui se trouve sur celui-ci. Le 
capteur 15 comporte un boitier 18 en forme de calotte 
dans lequel una sphere pleine 19 est agencee de maniere a 
5 pouvoir rouler librement; sur la sphere 19 est agence un 
levier 21 monte a rotation autour d'un axe 20 sur le 
boitier 18 du capteur, lequel levier peut pivoter, par 
modification de position de la sphere 19 dans le boitier 
18 a la suite d ' accelerations ou de ralentissements -du . 

10 vehicule, de la position de repos representee dans la 
figure 2 jusqu'a 1* engagement de sa pointe 22 dans la 
denture 17 du disque de commande 16. Le point d* engage- 
ment dans la position d' engagement dii levier 21 du capteur 
dans la denture 17 et du disque de commande 16 est: designe 

15 sous le nom de point d ' enclenchement 23. Dans la figure 2, 
on indique par ailleurs en pointille les positions extremes 
possibles du boitier IB du capteur. 

Le montage a rotation du boitier 18 du capteur sur 
le tambour enrouleur 12 n'est pas represente dans le des- 

20. sin. Comme on peut le voir nettement dans la figure 3, 

dans I'exemple de realisation represente dans les figures 
1 a 3, on realise un agenceraent synchrone de la ferrure 11 
du siege et de 1 ' axe d rentrainement du boitier, 1 • arbre 
souple 13 etant directement fixe au boitier 18 du capteur 

25 dans 1 ' axe de rotation 24 du boitier fixe par le point 
d' enclenchement 23, et ce , via une liaison a adaptation 
de formes resistant a la torsion 25, qui se presente sous 
la forme d'une connexion enfichable, de telle maniere que, 
par rotation de 1 • arbre souple 13 indiquee par la fleche 

30 26, le boitier 18 du capteur tourne autour de I'axe de 
rotation 24 coincidant avec le point d 'enclenchement 23 
afin que soit assure un rappel synchrone du boitier du 
capteur avec le deplacement du dossier. 

Dans la figure 4 est representee une forme de rea- 

35 lisation dans laquelle, en raison de la disposition de 
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la ferrure 11 du siege et du tambour enrouleur 12, on 
obtient un agencement inverse de 1 • arbre Souple 13, qui 
rend necessaire une inversion du sens de rotation entre 
la ferrure 11 et le rappel du boXtier 18 du capteur. A 
cet effet, la figure 5 .montre une solution constructive 
du rappel du capteur ou les positions extremes du boltier 
18 de celui-ci ont ete a nouveau repir^sentees en pointille. 
Dans cette forme de realisation, contrairement a la forme 
de r^allaation s'uivant les figures 1 a 3, le point d* en- 
gagement de 1 'arbre souple 13 sur ie boitier 18 du capteur 
ainsi que I'axe de rotation 24 du boltier sont disposes 
a distance l«un de l*autre. L'arbre souple 13 s-engrene, 
par une liaison 25 a adaptation de formes, sur un arc de 
cercle 27 monte a rotation. La configuration externe du 
boltier 18 du capteur est adaptee pour se conformer a 
l*arc de cercle rotatif 27, de telle sorte qu • ii se 
produise uh appui mutuel des surfaces en arc de cercle. 
Au voisinage des surfaces d* appui mutuel, on a agence 
des dents 28 qui se correspondent sur 1 ' arc de cercle 27 
et sur le boitier 18 du capteur de telle maniere que le. 
inouvemen't de rotation de I'arc de cercle 27 soit trans- 
forme en un mouvemept de rotation du boitier 18 du cap- 
teur; de la sorte, on peut obtenir un bon rapport de 
d^roultiplication. Le rayon du boitier 18 du capteur 
conforme en cercle a et^ calcule par rapport a la partie 
sup^rieure de la denture correspondante 28, de telle ma- 
niere que l*axe de rotation du boitier du capteur passe 
par le point d'enclenchement du levier du capteur. 

Dans la figure 6 est representee une forme de rea- 
lisation dans laquelle le raccbrd de 1 'arbre souple 13 
avec le tambour enrouleur 12 se fait a angle droit de 
telle maniere qu'une partie avant 29 representee dans 
la figure 7 s!appuie sur le boltier 18 du capteur con- 
forme en arc de cercle ; le rayon du boitier 18 du de- 
tecteur . conform^ en arc de cercle a ete encore calcule 
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de telle sorte que le centre suppose du boitier du cap- 
teur coincide avec le point d 'enclenchement 23, af in qu'une 
rotation du boitier 18 du capteur se fasse toujours autour 
de 1 • axe de rotation 24 qui coincide avec le point d»en- 
5 clenchement 23. La liaison de la partie avant 29 sur la- 
quelle I'arbre souple 13 s'engrene par une liaison 25 a 
adaptation de formes, avec le boitier 18 du capteur peut 
etre realisee par un couplage a I'aide d'une roue dentee 
conique. 

10 Comirie on peut le voir dans la figure 8, deux axes 

de rotation peuvent etre prevus pour le deplacement du 
dossier 10 dans un siege 9 de vehicule automobile selon 
la forme de realisation representee, a sayoir d'une part 
un axe de rotation 31 autour duquel le dossier 10 peut 

15 se d^placer vis-a-vis de la partie siege 30 proprement 
dite du siege 9 et un autre axe de rotation 32 autour 
duquel le siege 9 tout entier peut basculer. Heme lorsque , 
dans cette forme de realisation du siege du vehicule, le 
dossier 10 reste inchange au niveau de son inclinaison 

20 vis-a-vis du siege 30 dans I'axe de rotation 31, un bas- 
culement du siege 9 autour de I'axe de rotation inferieur 
32 entrainera une modification de position du tambour 
enrouleur 12 agence dans' le dossier 10 (figure 9). 

Comme on peut le constater clairement dans la fi- 

25 gure 9, on a agence entre le tambour enrouleur 12, res- 
• pectivement, son systeme sensible aux mouvements du vehi- 
cule monte a rotation dans le boitier du tambour enrou- 
leur et une ferrure 33 du siege, un arbre souple 13 qui 
est relie au capteur sensible, ainsi qu • a la ferrure 33 du 

30 siege de maniere a resister a la torsion. 

Dans les axes de rotation 31, 32 menages', dans cette 
forme de realisation, sur le siege 9, I'arbre souple 13 
est tout d'abord entraine par le tambour enrouleur 12 
jusqu'a I'axe de rotation superieur 31 pour le deplace- 
-35 ment du dossier 10 vis-a-vis de la partie siege 30 et s'y 
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etehd, via une section 34 montee fixe le long de I'axe 
de rotation 31, la section 34 de I'arbre souple 13 etant 
ehserree par une douille 35 solidement fixee au dossier 
10 et ainsi . imniobiiisee. A partir de. la douille 35, 
5 I'arbre souple 13 s'etend encore jusqu'a I'axe de rota- 
tion inferieur 32 autour duquel le basculement du siege 9 
se fera evehtuellement; I'arbre souple 13 est lie dans 
cet axe de rotation avec la ferrure 13 prevue a cet effet 
dans le siege, une section de I'arbre souple 13 etanf 

10 \alignee avec I'axe de rotation 32. Pour autant que les 
fixations, respectivement , les guidages correspondants 
de l*arbre spuple 13 dans le dossier 10 puissent etre 
alignes avec les axes de rotation 31,32 qui leur sont 
affectds de maniere respective, un montage fixe de I'ar- 

15 bre souple 13 dans le dossier 10 est possible. 

Lorsque le dossier. 10 tourne dans la direction de 
la double flech'e 26, par exeihple, par basculement du siege 
9 autour de I'axe de rotation inferieur 32, ce mouvement 
de basculement sera: transforme, en raison de 1 * appui fixe 

20 de I'arbre. souple 13 sur la ferrure 33 prevue cet effet 
dans le sl&ge, 'en un mouvement de rotation <3e mSme sens, 
si bien que le systeme sensible aux mouvements du vehicule 
sera ramene de maniere correspondante sur le tambour enrou- 
leur. 

25 h present^ dans le cas ou il y a deplacement du 

dossier uniquement autour de I'axe de rotation superieur 
31 ^ le tron^on 36 agenc^ par exemple; perpendiculairement 
a I'arbre souple 13 tournera vis-^a-vis de la douille 35 , 
respectivement' vis-a-vis de la section 34 de I'arbre 

30 souple 13 qui y est ajustee et ce mouvement relatif entre 
le trongon perpendiculaire 36 et la. section rest ante de 
I'arbre souple 13 ajustee dans la douille 35 et montee 
fixe sur la ferrure 33 du siege entralnera un mouvement 
de rotation de I'arbre souple 13 dans la region comprise 

35 entre le- tatnbour enrouleur 12 et la douille 35 et ce 
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mouvement de rotation pourra etre utilise pour le rappel 
du systfeme sensible aux roouvements du v^hicule sur le 
tambour enrouleur 12 . 

Dans la figure 10. on a represents, schematiquement , 
1 • agencement de I'axe d • entrainement ou egalement de 
I'axe d'appul de 1 • arbre 13 dans le cas ou I'axe. permet- 
tant la fixation, par sections, de 1' arbre souple 13 ne 
peut coincider avec I'axe de rotation 31 ou 32 du dossier 
10 prdvu a cet effet. parce quedes donnees de construc- 
tion n'autorisent pas un. agencement, par exemple , de la 
douille 35 dans le dossier 10. C'est pourquoi .dans la 
representation de la figure 10, I'axe de support 37 pr6vu 
a cet effet pour 1 ■ arbre souple 13 est dicale vers le haut , 
par exemple, vis-a-vis de I'axe de rotation 33 du dossier 
10. 

L'^cart A entre les deux' axes 37 et 33 est sensible 
pour le degr4 de rotation supplementaire de 1 'arbre souple 
13 et pour le defaut de transmission quilui est li^ lors 
d'une rotation du dossier autour de I'axe 33. Pour 
compenser ce <?4faut, 1 'arbre souple 13 est agence libre- 
ment et safts entralnement avec une longueur \ h choisir 
dans le dossier 10. Plus la longueur 1 est importante 
vis-^-vis de I'dcart A, moins on doit s'attendre au defaut 
de transmission: la longueur 1 devrait ainsi de pr6fdrence 
au moins etre environ deux f ois plus grande que la dis.- 
tance A, car de la sorte. 1 ' angle balaye par le dossier 
10 lors de son d^placement est it peu pres du inSme ordre 
de grandeur que !• angle de rotation ^ de 1 ' arbre souple 
13 et cette similitude angulaire approximative est k consi- 
d^rer comme une forme de realisation preferee de 1 -inven- 
tion. En fonction des donnees structurelles , on peut 
cependant s'accomoder d'ecarts plus importants bu les 
compenser par d'autres mesures sans que pour autant on 
s'4carte de I'idee de base de 1 'invention. 

La pr^sente invention ne se limite pas a la 
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dispositic^n - representee dans la figure 9 - du tambour 
enrouleyir 12 et de la butee 3 pour l*arbre souple 13; 
1* invention peut tout aussi bien, ette realisee en agen- 
^ant le tambour enrouleur 12 et la fixation 33 prevue 
5 pour l"arbre souple sur le meme cote du siege que le 
.tambour enrouleur en sorte d'obtenir un agencement en U 
de I'arbre souple 13 dans le dossier 10. Meme dans le 
cadre d*un tel agencement de I'arbre souple 13, on peut 
r4aliser la pr^sbnte invention avec plusieurs axes de: 
10 rotation pour le deplacement du dossier , eh falsant en 
sorte <jue des elements de fixation ou d * entrainement 
corresppndants assiirent un entrainement par section 
de I'arbre souple parallelement a l*axe de rotation 
respectif ^\ 

15 Par aillfeurs, 1 "i.nvention n 'est pas non plus limi- 

tee a Un agencement parallele precis de la section en- 
traln^e 34 de I'arbre souple et de 1 ' axe de rotation 31, 
32 du siege 9 du vehicule; des ecarts vis-a-vis de cet 
entraixvement pairallele. auront simplement pour consequence 

20 un plus grand dii$£aut de transmission si bien que des to- 
lerances sont egalement aidmissibles meme dans ce domaine, 
dans le cadre de la presente invention. 

Dans la figure 11 on a represente un siege 9 de ve- 
hicule muni d»un dossier 10 et d*une surf ace. siege pro- 

25 prement dite 40; le siege 9 reposant sur un cadre de 

base 41 et pouvant pjLvoter dans .son ensemble autour cl'un 
axe de rotation 42«situe sur la partie avant du siege 
propremeht dit 40; A cet effet, le siege 9 du vehicule 
presente, sur sa partie arriere , un dispositif de depla- 

30 cement en hauteur 43 du type a bielle. 

Dans le dossier 10 du siege 9 du vehicule est 
agence un tambour enrouleur 12, d'ont le systeme sensible 
aux roouvements du vehicule est mpnte mobile d 'une- fa^on 
non representee et est reglable dans, la direction de 

35 1 'acceleration terrestre. , 
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• Le capteur du tambour enrouleur 12 est relie a une 
ferrure 33 du siege via un arbre souple 13. A cat ef f et , 
Ifarbre souple 13 qui se trouve dans I'axe de rotation 31, 
autour duquel se fait le deplacement du dossier 10 vis-a-vis 
5 de la surface propreraent dite du siege 40, est ajuste sur 
la ferrure 33 et y est fixe de maniere a resister a la 
torsion. 

Dans la figure 11 , la position de depart du siege 9 
du yehicule est representee en trait plein tandis qu.'^on a 

10 represente en pointille la position du siege 9 du vehi- 

cule apres pivotement vers le haut autour de I'axe 42. II 
apparait clairement que la position du dossier 10 vis-a-vis 
de la surface 40 du siege n*a pas ete modifiee par le de- 
placement en hauteur du siege, si bien qu'il ne se produit 

15 en aucune maniere, un effet quelconque sur 1' arbre souple 
13 et que, de la sorte, le capteur du vehicule n"est pas 
deplace. De la meme maniere, cependant , le deplacement du 
siege du vehicule de la position representee en trait 
plein a la position indiquee en pointille entrains la 

20 . modification de position du tambour enrouleur 12 si bien 
que le capteur du vehicule est degage, par pivotement, 
de son axe aligne avec 1 "acceleration terrestre et ne peut 
de ce fait, fonctionner. Pour cette raison, il faut veil- 
ler a rappeler le capteur du vehicule, meme lorsque l* on 

25 fait pivoter le siege 9 autour de I'axe 42. 

Pour effectuer ce rappel , 1' arbre souple 13 est 
passe a travers la ferrure 33 et est appuye sur I'extre- 
mite superieure d'un levier 44, de maniere a resister a 
la torsion, ce levier, dans 1 • exemple de realisation re- 
30 presente dans la figure 11, faisant partie d'un guide en 
parallelogramme 45 lequel est couple, pour sa part, a 
I'extremite superieure du dispositif de deplacement en 
hauteur en forme de bielle 43. De cette manifere, on 
s' assure que; lors d'un pivotement du siege 9 autour de 
35 I'axe 42, le levier 44 soit deplace parallelement a 
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lui-meme selon le meme angle vis-a-vis de la direction 
de 1 'acceleration terrestre. 

Ce d^placement correspondant a un entrainement 
forc^, selon un angle qui reate identique vis-a*vis de 
5 la direction de 1 ' acceleration de la pesanteur, entraine 
une rotation de 1 ' arbre souple du meme angle que celui 
doiit 1|^ siege 9 tburne autour de I'axe de rotation 42. 
Sans 1 "ehtraxnem^nt force, le levier 44 tournerait en 
mSme temps que le pivotement du siege autour de 1 * axe' 42 

10 et modlflerait de ce fait, sa position angulaire vis-^a-vls 
de Jta direction de' 1 ' acceleration terrestre, Cette situa- 
tion est erop^chile par 1 • entrainement force precite a 
I'aide du guide en parallelogramme 45 de telle sorte que 
le niouvement de pivotement du siege 9 soit transforihe en 

15 mouvement'de rbtation agissant sur I'arbre souple 13, 

lequei inouvemeht de rotation se traduit par un rappel du * 
capteur du vehicule sur le tambour enrouleur 12 via I'ar- 
bre souple 13. 

Dans les figures 12 et 13, on montre clairement 

20 d'autres possibillt^s de 1 'entrainement force. C'est ainsi 
que, dahs la forme de realisation selon la figure 12,. 
1 '/entrainement force est assure par une tringlerie 46 
agencj£e dans la direction de deplacement de la ferrure 33 
du siege, a I'extremite superieure de laquelle tringlerie, 

25 I'arbre souple s^appuie de maniere a resister a la tor- 
sion, par penetration h tr avers la ferrure 33. La trin- 
glerie veille ^galenent au deplacement du point d' articu- 
lation selon uh angle identique vis-a-vis de la direction 
de 1* acceleration terrestre. 
.30 bans la. forme de realisation representee dans la 

figure 13, le levier 44, a I'extremite superieure duguel 
1 ' arbre souple l3 est fixe de maniere a resister a la 
torsion, est relie, a son autre extremite, de maniere a 
pbuvoir piyoter en rapport a un guide 47 qui est lie, 

35 a son .tour, au siege 9 du vehicule, de maniere a pouvoir 
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pivoter autour de I'axe de rotation -42. De la sorte, un 
pivotement du siege du vehicule entrainera egalement un 
deplacement du levier 44 sans modification angulaire 
vis-a-vis de la direction de 1 • acceleration terrestre. 

La presente invention ne se limite pas a I'entrai- 
neroent force repris dans les exemples de realisation ; le 
levier 44 peut aussi faire partie d'un engrenage dans 
d'autres positions possibles, aussi longtemps que le 
levier maintient sa position angulaire yis-a-vis de la 
direction de 1 • acceleration terrestre, lors d'un pivote- 
ment du siege autour d'uh axe de rotation situe ^ I'exte- 
rieur de 1 • articulation de 1 ■ arbre souple. 

Les figures 14 a 17 representent des formes de rea- 
lisation de 1' invention dans lesquelles le levier 21 du 
15 capteur 15 est maintenu degage de son engrenement dans 
la denture 17 du disque de commande 16. lorsque le dos- 
sier n'est pas deplace dans le cadre de sa trajectoire 
de mouveroent d ' indinaison normale, mais est bascule 
completement vers I'avant. 
20 Dans la forme de realisation representee dans les 

figures 14 et 15, on effectue un couplage avec le levier 
de deverrouillage pour le basculement du dossier et de 
la sorte , le levier de •deverrouillage 50 , qui est dote 
d'une manette 51 pour permettre le deverrouillage du 
25 dossier, est couple a un levier d'arrfit 53 via un levier 
de liaison 52 en sorte que, par deverrouillage du dossier 
dans la direction de la fleche 59, le levier de liaison 
52 soit releve et le levier d'arrSt 53 soumis a un pivo- 
tement afin que celui-ci s'appuie. par son extremite avant , 
30 . sur le levier 21 du capteur et ne le laisse pas. p^n^trer 
entre les dentures externes 17 du disque de commande 16 
du tambour enrouleuir. lors du rappel du capteur. Aprfes 
rebasculement du dossier dans sa position normale, le 
levier de deverrouillage 50 se retracte dans sa position 
35 normale egalement et. de'ce fait, le levier 21 du capteur 
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es*t egalement libere par le retrait du leyier d'arret 
53 afin d'assumer sa fonction normale. 

Comme autre solution, selon les figures 16 et 17, 
le dispositif qui permet de deconnecter le capteur peut . 
5 egalement etre adapte a une trajectoire du mouvement 

d*inclinaison' normale 54 et a une trajectoire de bascu- 
lement 55 qui 6st etablie dif feremment . A cet effet, le 
tambour enrpuleur. 12 comporte une vole de guidage 57 sur 
laqUelle glisse uii levier palpeur 56 lie au levier 21 du 

10 capteur. Cette voie de guidage presente un gra'din 58 

conforme eh fiorte quet, sur la trajectoire du mouvement 
d'inclinalson. 54 , ^le levier palpeur 56 du levier 21 du 
capteur presente un degre de liber te correspohdant tel 
quQ le levier 21 du capteur puisse assurer sa fonction 

15 en pivotaht dans la denture 17 du disque de commande 16 • 
Lorsque., cepehdant, le dossier 10 est soumis a un pivo- 
tement' dans la r^ion de la trajectoire de basculement 
55 , la rotation relative du capteur 15 vis-a-vis du tam- 
bour enrouleur 12 est telle que la partie conn^exe de la 

20 glissiere 57 vienne se loger devant le levier palpeur 56 
du levier ^1 du capteur , de telle sorte que le levier 21 
du capteur soit empeche de pivoter et soit done immobi- 
lise. Le basculement de retour du dossier 10 entraine, 
? a nouveaUfUn retour dans la position de depart repre- 

25 aent^e. en trait plein. dans la figure 17, dans laquelle 
position le levier 21 du capteur peut se loger dans la 
denture externe 17 du disque de commande 16; la disposi- 
tion de la glissi&re 57 avec son gradin 58 vis-a-vis de 
la trajectoire de basculement 55 du dossier 10 a ete, 

30 par centre, representee en pointille. 

La preisente invention consiste egalement a agencer 
ie tambour enrouleur, y compris son systeme de commande 
sensible aux mouvements du vehicule*, de maniere qu*il 
puisse tourner dans son ensemble dans le dossier , le 

35 tambour enrouleur etant ramehe, au cours d'une modification 
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d 'inclinaison du dossier, dans une position dans laquelle 
le systeme de commande sensible aux mouvements du v6hi- 
cule peut operer efficacement sans aucun probleme. A cet 
effet, le tambour enrouleur est lie au mouvement du dos- 
sier, via un arbre souple dont les extremites respectives 
sont montees de maniere a resister a la torsion. En accord 
avec le principe des formes de realisation de 1* invention 
decrites precedemment , 1' arbre souple 13 est engage sur 
le tambour enrouleur en sorte que celui-ci puisse tpurner 
autour de I'axe de son arbre corome centre de rotation. 

On comprendra enfin que, dans toutes les formes de 
realisation, 1» arbre souple 13 doit etre monte de maniere 
resistante a la torsion. 
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- REVENDICATIONS - 

1. Sysiieme- de ceinture. de- securite dote d *un tambour 
enrouleur atit.obloquant integre au dossier du siege du ve- 
hicule, lequel tambour enrouleur pr^sente au moins un dis- 

5 pbsitif de.. commande sensible aux mouvements du vehicule 
pour provoquer le blocage de 1 • arbre derouleur /enrouleur 
de la ceinture, lors d • accelerations ou de ralentisseroents 
agissant sur le tambour enrouleur, le dispositif de com- 
mandie sensible aux mouvements du vehicule etant mpnte^a 

10 rotation vls-Si-vis dii tambour enrouleur et pouvant adap- 
ter 3a position a 1 'inclinaison du dossier, caracterise 
en ce qu*entre le capteur (13> et une ferrure (11,33) du 
siege, est agence un arbre souple (13) qui est relie en 
sorte de r^sister a la torsion respectivement avec le 

15 boftier (IS) du capteur et la ferrure (11, 33) du siege 
et eh ^que 1 ' axe de rotation (24) du bpitier (18) du 
capteur sur le boitier du tambour enrouleur passe par le 
point d 'enclefnchement (23) forme par 1 • engreneroent du 
levier (21) du capteur sur la denture (17,16) du disque 

20 de commande. 

2. Syst^me de ceihture de securite selon la reven- 
dication 1, caracteris^ en ce que le boitier (18) du 
capteur est monte a rotation sur le boitier du tambour 
enrouleur et 1^ arbre souple (13)s'engrene directement 

25 dans 1* axe de rotation (24) sur le boitier (18) du cap- 
teur et^eat reli^a la ferrure (11,33) dans un agence- 
ment synchrone. . 

3. Systeme de ceinture de securite selon la reven- 
dication 2, caracterise en cequ Ventre le boitier (18) 

30 du capteur et 1* arbre. souple (13) est prevue une liaison 
a adaptation de fofmes (25); 

4. Systeme de oeinture de securite selon la reven- 
dicatioA 1, caracterise en ce que 1' arbre souple C13) 
s'^tend selon un agencement synchrone entre la ferrure 

35 (11) du ai&ge et le capteur (15) et s'engrene sur un arc 
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de cercle (27) monte a rotation et en ce que 1 • arc de 
cercle (27) est couple au boitier (18) du capteur qui 
s'y adapte, par adaptation de formes, pour un deplacement 
rotatif, les rayons prevus pour 1 ' arc de cercle (27) et 
5 le boitier (18) .du capteur etant calcules de maniere que 
I'axe de rotation (24) du boitier (18) du capteur passe 
par le point d ' enclenchement" (23) du levier (21) du 
capteur. 

5. Systeme de ceinture de securite selon la re.ven-. 
10 dication 4, caracterise en ce qu'une denture (28) est 

formee sur les surfaces en regard de 1 ' arc de cercle (27) 
et du boitier (18) du capteur, respectivement , de maniere 
a s'engrener mutuellement . 

6. Systeme de ceinture de securite selon la revendi- 
15 cation 1, caracterise en ce que I'arbre souple (13) est 

couple au cote externe du boitier (18) du capteur conforme 
en arc de cercle, le rayon du boitier (18) du capteur etant 
calcule en sorte que le centre suppose du boitier (18) 
du capteur passe par le point d 'enclenchement (23). 
20 . 7. Systeme de ceinture de securite, selon la reven- 

dication 6, caracterise en ce que le boitier (18) du 
capteur est couple a un ressaut de raccordement (29) pour 
l^arbre souple (13) via des roues dentees coniques. 

8. Systeme de ceinture de securite selon 1 'une quel- 
25 conque des revendications 1 a 7, caracterise en ce que le 

capteur (15) sensible aux mouvements du vehicule est 
conforme en capteur spherique avec un boitier (18) en 
forme de calotte et un levier (21) du capteur qui est 
monte a rotation sur celui-ci et peut etre soumis a un 
30 pivotement sous Inaction de la sphere pleine (19) par 

deplacement dans le boitier (18) jusqu'a venir s* engager 
dans la denture (17) d»tin disque de commande (16). 

9. Systeme de ceinture de securite selon I'une quel- 
conque des revendications 1 a 8, le deplacement du dossier 

35 se faisant par rapport a plusieurs axes de rotation. 
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caracteris^ en ce que 1 • arbre. souple (13) est entraine 
via une section (34) pr^vue h cet effet sensible- 
ihent parallelement a chaque axe de rotation (31, 32) pour 
le deplacemen't du dossier et supporte sur le siege (10). 
5 10 • Systeme de ceinture de securite selon la reven- 

dication 9 / caracterise en ce que, dans le dossier (10), 
est agencee une douille (35) qui enserre 1' arbre souple 
(13) et dont I'axe longitudinal est aligne parallelement 
aux axes de rotation prevus a cet effet (31,32) pour le 

10 deplkcement du dossier du siege. ^ 

11\ Systeme de ceinture de securite selon I'une des 
revendications 9 ou 10, caracterise en ce que, pour chaque 
axe de rotation effectif (31,32) du mouvement du dossier, 
il est prSvu unre douille separee (3*5) pour fixer et guider 

15 la section d* arbre (34)^ 

V. . 124Systeine de ceinture de securite selon 1' une des re- 
vendications 9 a 11, caracterise en ce que, dans 1 • arbre 
souple (13) qui est monte fixe dans le dossier (10), 1 'axe 
longitudinal , de la douille (35) qui enserre 1' arbre sou- 

20 pie (13) coincide avec I'axe de rotation (31,32) du mou- 
vement du dossier. . 

13. Syst^mie de ceinture de securite selon l*une des 
revendications 9 a 11 , caracterise en ce que la douille 
(35) est agencee par rapport a son axe longitudinal, a 

25 distance (A ) de 1 • axe de rotation cbrrespondant (31.32) 
du mouvement du dossier et 1' arbre Couple (13) est en- 
trafnd par une .section 1 mpntee libre :)usque dans la 
douille {35). 

14. Systeme de ceinture de securite selon 1 ' une des 
30 revendications 9 a 11, caracterise en ce que la fixation 

de 1 'arbre souple (13) siir la ferrure (33) du siege se 
fait dans un axe de rotation prevu a cet effet (31,32) » 

15. Systeme de qeinture de securite selon la reveh- 
dication.13, caract6rise/en ce que la fixation de I'arbre 

35 souple (13) se fait de maniere decalee vis;:^a-vis d*un axe 
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de rotation prevu (31,32). 

16. Systeme de ceinture de securite selon I'une des 
revendications 1 a 15 , caracterise en ce que la fixation 
de I'arbre souple (13) sur la ferrure (33) du siege est 

5 effectuee dans I'axe de rotation (31) du dossier (10) 
vis-a-vis de la surface (40) du siege. 

17. Systeme de ceinture de securite selon la re- 
vendication 16, caracterise en ce que le siege (9) du 

' vehicule peut, len outre, pi voter autour d'un axe de : 
10 rotation (42) situe dans le siege (9), a I'exterieur du 
point d* articulation (33) de 1 ' arbre souple (13), et que 
le deplacement du point d • articulation (33), lors du 
pivotement du siege, peut etre transforme, via un engre- 
nage (44, 45, 46, 47) en rotation de I'arbre souple (13) 
15 avec rappel du boitier du capteur sur le tambour enrou- 
leur (12) . 

18. Systeme de ceinture de securite selon la reven- 
dication 17, caracterise en ce que 1 ' arbre souple (13) 
est guide a travers la ferrure (33) du siege et est fixe 

20 de maniere a resister a la torsion sur un levier (44) qui 
forme, lors du mouvement de pivotement du 3iege (9), un 
entrainement force pour le point d • articulation de 1' arbre 
souple' (13), en maintenant respectivement le meme angle 
vis-a-vis de la direction de 1 • acceleration terrestre, 

25 19. Systeme de ceinture de securite s«lon la reven- 

dication 18, caracterise en ce que le levier (44) fait 
partie d'un guide en parall^logramme (45) monte sur le 
siege^ (9 ) . 

20. Systeme de ceinture de securite selon la re- 
30 vendication 18, caracterise en ce que le levier fait 

partie d«une tringlerie (46) qui se situe dans' la liaison 
entre les mouvements de la ferrure (33) du siege lors 
du pivotement de celui-ci. 

21. Systeme de ceinture de securite selon la reven- 
35 dication 18, caracterise en ce que le levier (44) est 
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relie, a son autre extremite, de maniere mobile a un 
guide. (47) monte fixe sur le siege (9) et qui peut pivo- 
ter autour de I'axe de rotation (42) pour le deplacement 
du siege. \ 

22. Systeme de celnture de securite selon I'une des 
revendicatlons 1 a 21, caracterise en ce qu'un dispositif 
(50, 53; 56, 57) est prevu pour empecher 1 * engrenement du 
levier (21) du capteur dans la denture (17) du disque de 
commande (16) au cours d'un basculement du dossier (10). 

23. Systeme de celnture de securite selon la reven- 
dication 22, caracterise en ce que, sur le levier (21) 

du capteur, est enclenche un levier dfarret (53) relle a 
un levier de deverrouillage (50) pour le dossier (10) du 
siege,- ce levier d' arret bloquant le levier (21) du cap- 
teur iorsque le levier de deverrouillage est commande. 

24. systeme de celnture de security selon la reven- 
dication 22, caracterise en ce que le levier (21) du 
capteur (15) du tambour enrouleur (12) est bloque, via 

un agencenient de guidage (56,57) sur une trajectoire de 
basculemient (55) qui se trouve a .1 'extSrieur de la tra- 
jectoire du mouvement d'inclinaison (54) du dossier (10). 

25. Systeme de, celnture de securite selon la 
revendication. 24, caracterise en ce que le tambour enrou- 
leur (12) presente une vole de guidage (57) pour un 
levier palpeur (56) monte sur le levier (21) du capteur 
et en.C4^ que la voie de guidage (57) libere le levier 
palpeur (56) sur la trajectdire du mouvement dVinclinai- 
son (54) et le bloque sur la trajectoire de basculement 
(55) du dossier (10). 

?6. Systeme de celnture de securite dote d'un 
tambour enrouleur autobloquant integre au dossier du 
siege duvehieule, lequel tambour presente au moins un 
dispositif de commande sensible aux mouvements du 
vehicule pour provoquer le blocage de 1 ' arbre derouleur/ 
eni'ouleur de la celnture, lors d ' accelerations ou de 
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ralentissements influant sur le tambour enrouleur , ce 
tambour enrouleur etant susceptible d' adapter sa posi- 
tion a 1 'inclinaison du dossier, caracterise en ce que, 
entre le tambour enrouleur (12) et le mouvement du dossier 
5 (11), est agence un arbre souple (13) resistant a la tor- 
sion et qu*il est relie respectivement de maniere resis- 
tant a la torsion au tambour enrouleur (12) et au mouve- 
ment du dossier (11), 1 ' axe de 1« arbre (13) passant en 
outre par I'axe de 1 • arbre du tambour enrouleur. 
10 21, Systfeme de ceinture de securite selon la reven- 

dication 26, caracterise en ce que I'axe de rotation (24) 
du tambour enrouleur monte a rotation dans le dossier du 
siege coincide avec I'axe de 1 'arbre , cet arbre (13) 
etant monte a rotation sur le boitier du tambour enrouleur. 
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